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本 特集 で は . メカ トロ ニク ス の 「 分 散 制 御 ], 「 分 散 処理 ] の 技術 を , ロボ ッ ト を 例 に 解説 し ます . 自動 車 や ロボ ッ ト 
な ど , 近年 の 電子 機器 ・ 機 械 に は 多く の セン サ や アク チュ エー タ が 搭載 され て いま す . それ ら を 一 つの CPU て 制御 
する と な る と , 多く の ワイ ヤ を 機器 内 部 に 張り 巡ら せる こと に な り ま す . も し , 画像 処理 な ど , 負荷 の 重い 処理 を 
実行 し て いる と , 機器 の 動き に 影響 を 与え て し まう 可能 性 も あり ます . その よう な 問題 を 解消 する た め , 分 散 制 御 
や 分 散 処理 に つい て 考え る 必要 が あり ます . 特集 で は , 分 散 処理 の メリ ッ ト や 実際 の 開発 事例 , 各 メ ー カ の 取り 組 
み , 今後 の 課題 , 開発 環境 な ど に つい て 紹介 し ます . 


第 1 章 
メカ トロ ・ シ ステ ム 機 器 の 進 代 に は 分 散 処理 が 欠か せな い 
ロボ ッ ト に 学ぶ 分 散 処理 の 基本 概念 と 課題 


羅 志 偉 , 平野 慎也 
第 2 章 
分 散 処 理 を 取り 入れ た 自律 型 ロ ボッ ト 「 い も お し 」 の 開発 
ー 隣 接する 複数 の ユニ ッ ト の 内 部 情報 を 数 百 s で 取得 で きる 通信 方 式 を 採用 
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